





































































































こ の 実 験 で は , 図 3-3 で 示 す よ う に
25000step 経過するまで 2つの環境が交互に
切り替わる.5000step 毎に切り替わりそのと










図 3-3. 動的に分布状況が切り替わる状況 

















図 3-6. DP 上限値による収集量の関係 
3-5. まとめ 




































𝒎 𝒅 ?⃗? 𝒊 𝒅⁄ 𝒕 = −𝜸?⃗? 𝒊 + 𝜶?⃗? 𝟏(𝒑) + 𝜷?⃗? 𝟐
この式の右辺第 1 項は粘性抵抗,第 2 項はロ
ボットのランダム力,第 3 項は斥力を表して









𝒚(𝜽) = −𝒂|𝜽| + 𝒃 
この式のθはロボットの向きを表し,ｙはθ
























図 4-5. 実験の開始と成功条件 
4-5. 計算機実験の結果 
4-5-1. 確率密度の傾き a と方向転換頻度 str
による搬送時間の影響 











図 4-6. 確率密度の傾き a と方向転換頻度
str による搬送時間の影響 







































図 4-9. 実機ロボット 
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図 4-10. 実機による実験システム 
図 4-11. ロボット動作のフローチャート 
表 4-1. 実機による実験条件 
試行回数 各 5 回 
試行時間 1 時間 





傾き a 0(完全ランダム), 0.1 
表 4-2.実験結果 
完全ランダム 提案手法 
20[台] 0/5 2/5 
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